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Ship detection has become an important approach for security and surveillance 
system in a maritime environment. By upgrading the ability of the detection module by 
using Unmanned Aerial Vehicle (UAV) will increase the coverage or limitation in 
operation module especially for navy purposes. UAV has plays an important role in 
mobile aerial surveillance for military as well as civilian application. UAV is used to get 
an overview from bird’s eye view of locating and tracking an interested object in most 
operations. Unfortunately, in previous application the video processing and UAV control 
usually being done under ground control station which using wireless communication 
network to communicate among each other. It is not really practical by relying on video 
streaming via radio link as execution platform cause it may produced a delayed or 
blurred video images which will degrade detection performance. Maritime environment 
which consist robust environment and dynamic scenes gives a huge challenges for 
automatic object detection. This thesis presents the development of real-time moving 
ship detection in embedded platform using Inforce computing board which consist Intel 
Atom processor. Major part of this work is to validate the algorithm applied to be able to 
detect a moving ship and remove a camera motion that affect the detection part. The 
algorithm is tested offline using pre-captured videos from top view as similar from video 
captured from UAV. Experimental result shows that the algorithm applied are able to 
detect a moving ship but the performance are dependent on number of corners and 
skipping rate of frames used in the system. Thus, the algorithm used in the system is 









Mengesan kapal telah menjadi salah satu kaedah yang sangat penting dalam 
sistem kawalan dan pengawasan di kawasan maritim. Penambahbaikan keupayaan 
mengesan dapat dilakukan dengan menggunakan kenderaan udara tanpa manusia (UAV) 
bagi meningkatkan tahap keupayaan dalam modul operasi terutamanya bagi tentera laut. 
Dalam kebanyakan operasi, UAV digunakan untuk mencari dan menjejaki objek penting 
dari pandangan udara. Bagaimanapun, sistem terdahulu menggunakan sistem kawalan 
dan pemprosesan maklumat dari stesen kawalan. Kaedah ini menggunakan rangkaian 
komunikasi tanpa wayar sebagai kaedah komunikasi antara stesen kawalan dan UAV. 
Dengan kebergantungan terhadap kaedah ini akan merencatkan proses pengesanan 
kerana kualiti imej video yang dihasilkan akan tergendala atau tidak jelas bergantung 
terhadap kestabilan rangkian yang digunakan. Persekitaran maritim yang mengandungi 
kawasan yang tidak seimbang serta pemandangan yang agak dinamik memberi 
kesukaran terhadap pengesanan objek secara automatik. Tesis ini membentangkan 
pembangunan sistem pengesanan kapal bergerak pada masa sebenar yang menggunakan 
kaedah tertanam dari ‘Inforce computing board’ yang mengandungi ‘Intel Atom 
processor’. Bahagian yang paling utama dalam kajian ini adalah untuk mengesahkan 
algoritma yang digunakan mampu mengesan kapal yang bergerak serta membuang 
kesan gerak dari kamera yang mempengaruhi proses pengesanan. Algoritma ini diuji 
dengan menggunakan video pra-tangkap daripada pandangan atas seperti video yang  
ditangkap dari UAV. Hasil kajian menunjukkan algoritma yang digunakan mampu 
mengesan kapal yang bergerak di kawasan maritime namun prestasinya bergantung 
kepada bilangan bucu yang digunakan serta bilangan rangka yang dilangkau untuk setiap 
proses. Algoritma yang digunakan terbukti sesuai digunakan bagi sistem mengesan 
kapal yang bergerak pada masa sebenar  untuk applikasi UAV. 
 
